



A Development of Intelledual Rescue Robot 
服部剛史人平野慎也七羅志偉TT，加藤厚生m
Tsuyoshi HATTORlt，Shinya HlRANOt，Z.W. LUOtt，Atsuo KATOttt 
Abstrad 百lIspaper describes on a first step development of self con住olledrescue robot. In recent years， we 
were suffered仕omserious disaster caused by earthquakes， so we have to take al possible measure against large 
earthquakes. Many seismologists say some big earthquakes will occur within next血irtyyears，阻dthen several 
active studies of rescue robots are developing now. Generally四 operatorof robot is required special operating skil， 
but in the field of disaster it will be di箇cultto look for a skilled operator. Therefore we are developing self 
controlled rescue robot works for finding a person under the collapsed building. In this study we intend to give some 
intelligence to 0町 handmade rescue robot AIT-ReBo.l.As first step of that we achieved self configuration control 
to continue progressive motion of ReBo.l when it turns over on its side using G-sensor. TV c創neraimage on 
console display get企omReBo.l is waving with progressive motion of it because it makes bending traveling wave 
on its body for propagation， then we made holding image system by synchronous selection of movie企amewithTV 
camera angle. By the holding image system， we can see arbitr紅y岨 gleimages， and even if ReBo.lωrn over on its 
side we can see ve此icalimages. Usually， the console operators intend to search sufferer in dark area on the camera 
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(b) Overturn by external for偲
(c) Con出 .ueprogressive motion 
Fig.6: Se1f con宣guration∞n位。1against overturn 



















































Fig.S: Holding im.age system synchronized with 
motion ofReBo.l 
Fig.9: Relation between ∞ntrol system and 










































Fig.ll: Relation between control system and 
holding image system 
(a) Overturn加 counterc1ockwise
(c) Upside down 























C1 = O.70R -O.59G -O.llB (5) 
C2 = -0.30R + 0.41G -O.llB (6) 

















Fig.13: Original image 
Fig.14: After processes 
5.結論
本研究では，探索型レスキューロボットAIT-ReBo.lの運動
制御に寄与する“姿勢制御システム"として， 3軸加速度セン
サを用いて重力加速度の方向を検出し，それに対するロボッ
ト軸との{噴きを求めるシステムを構築した.これにより移動時に
横転した際これを検知し，対応した運動制御を行うことで操作
者の指示なく移動を継続することができた.
また，ロボットに搭載されたカメラ映像が移動時に揺られる問
題を，ロボットの関節角度と同期を取って表示することで静止
させた.そして横転した際に横向きになってしまうカメラ映像を
姿勢制御システムからの情報を元に映像を回転させることで，
操作者に提示する映像の水平を保った.これにより操作者に
安定した映像を提示することができた.
さらに、要救助者探索の補助として画面内にある暗所を抽
出し明度を変更することで，瓦礎内の隙聞などの暗所を確認
する際の補助機能を構築した.
これにより， AI下ReBo.lのインテリジェント化を一歩前進させ
ることができた.
本研究は、平成17年度愛知工業大学総合技術研究所プ
ロジェクト研究として行った.
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